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An automatic steering system for cars has an 
electrically controllable steering adjuster (3) to 
adjust a wheel angle of the steered wheels, a 
steering wheel angle sensor (5) for detecting a 
steering wheel angle and an electronic 
open/closed loop control apparatus (1) that is 
connected at least to the steering adjuster and 
the steering wheel angle sensor in order to 
generate adjusting signals for the electrical 
steering adjuster. Wheel sensors are provided to 
detect rotation direction and rotational angle of 
the steered wheels. The open/closed loop control 
apparatus has a store for storing the steering 
movement of a last travelled travel stretch 
detected by the wheel sensors. The control 
apparatus Is set up to reproduce the steering 
movement stored over the last travelled travel 
stretch during a directly following journey in the 
reverse direction and to output corresponding 
adjusting signals to the steering adjuster. 
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@ Automatisches Lenksystem 

@ Die Erfindung betrifft ein automatisches Lenksystem ^ 5 

fur Kraftfahrzeuge mit etnem elektrisch ansteuerbaren 
Lenksteller (3) zur Einstellung ernes Radlenkwinkels der 
gelenkten Rader, einem Lenkradwinkelsensor (5) zur Er- 
fassung eines Lenkradwinkels, und einem elektronischen 
Regel/Steuergerat (1), das mindestens mit dem Lenkstel- 
ler (3) und dem Lenkradwinkelsensor (5) verbunden ist, 
um Stellsignale (SO) fur den elektn'schen Lenksteller (3) zu 
erzeugen, daB weiterhin Radsensoren (4) zur Erfassung 
von Drehrichtung und Drehwinkel der gelenkten Rader 
vorgesehen sind, und das Regel/Steuergerat einen Spei- 
cher (2) aufweist, zur Speicherung der Lenkbewegung 
von einer zuletzt gefahrenen, von den Radsensoren {4} er- 
fafiten Fahrtstrecke, wobei das Regei/Steuergerat (1) dazu 
eingerichtet ist, die uber die zuletzt gefahrene Fahrtstrek- 
ke gespeicherten Lenkbewegungen wahrend einer Fahrt- 
richtung ortsabhangig zu reproduzieren und die entspre- 
chenden Stellsignale (SO) an den Lenksteller (3) auszuge- 
ben. 
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Beschreibung 
Stand der Technik 

Die Erfindung geht aus von einem automatischen Lenksy- 5 
stem fiir Kraftfahrzeuge mit einem elektrisch ansteuerbaren 
Lenksteller zur Binstellung eines Radlenkwinkels der ge- 
lenkten Rader, einem Lenkradwinkelsensor zur Erfassung 
eines Lenkradwinkels, und einem elektronischen Regel/ 
Steuergerat, das mindeslcns iiiit dem Lenksteller und dem 10 
Lenkradwinkelsensor verbunden ist, um StelLsignale fur den 
elektrischen Lenksteller zu erzeugen. 

Ein derartiges Lenksystem ist aus der DE-OS 40 31 316 
bekannt. Bei dem bekannten Lenksystem wird dem Lenk- 
radwinkel ein Zusatzwinkel uberlagert, wodurch der Lenk- 15 
winkel der Rader unabhangig vom Lenkradwinkel verandert 
werden kann. Damit werden Vorteile hinsichtlich der Fahr- 
dynamik, Fahrsicherheit und Fahrkomfort erzieit. Die ge- 
nannte Druckschrift beschreibt keine automatisierte Len- 
kung des Fahrzeugs iiber eine bestimmte Wegstrecke, derart 20 
daB z. B. beim Ruckwartsfahren kein lenkender Eingriff des 
Fahrers notig ist. 

Aufgaben und Vorteile der Erfindung 

25 

Eine Aufgabe der Erfindung besteht darin, ein automati- 
sches Lenksystem fur Kraftfahrzeuge zu ermdglichen, mit 
dem zumindest die Lenkung beim Riickwarts- oder M>r- 
wartsfahren tiber eine bestimmte kurze Wegstrecke ohne 
lenkenden Eingriff des Fahrers automatisiert werden kann. 30 

Zur Losung dies^ Aufgabe weist das erfindungsgemafie 
automatische Lenksystem ftir Kraftfahrzeuge auBer einem 
elektrisch ansteuerbaren Lenksteller zur Einstellung eines 
Radlenkwinkels der gelenkten Rader, einem Lenkradwin- 
kelsensor zur Erfassung eines Lenkradwinkels und einem 3S 
elektronischen Regel/Steuergerat, das mindestens mit dem 
Lenksteller und dem Lenkradwinkelsensor veibunden ist, 
um Stellsignale fur den elektrischen Lenksteller zu erzeu- 
gen, auch Radsensoren zur Erfassung von Drehrichtung und 
Dreh winkel der gelenkten Rader auf, und das Regel/Steuer- 40 
gerat hat einen Speicher zur Speicherung der Lenkbewegun- 
gen einer zuletzt gefahrenen, von den Radsensoren erfaBten 
Fahrtstrecke, und ist dazu eingerichtet, die iiber die zuletzt 
gefahrene Fahrtstrecke gespeicherten Lenkbewegungen 
wahrend einer unmittelbar darauffolgenden Fahrt in umge- 45 
kehrter Fahrtrichtung ortsabhangig zu reproduzieren und die 
entsprechenden SteUsignale an den Lenksteller auszugeben. 

Das Kraftfahrzeug mit dem automatischen Lenksystem 
fahrt automatisch, d. h. ohne lenkenden Eingriff des Fahrers, 
z. B. aus einer Hofeinfahrt, einem Parkplatz oder einer Ga- 50 
rage wieder zuriick auf die StraBe oder den Garagenvor- 
platz. Bei der Vorwartsfahrt werden der gefahrene Weg von 
den Radsensoren und die Lenkbewegungen, beispielsweise 
uber 20 m, im Speicher gespeichert und beim Ruckwarts- 
fahren die Lenkbewegungen iiber dieselbe Fahrtstrecke orts- 55 
abhangig wieder ausgegeben, so daB das Lenksystem das 
Fahrzeug riickwarts automatisch die gleiche Bahn lenkt, wie 
es davor in Vorwartsrichtung fuhr. 

Selbstverstandlich kann auch umgekehrt vorgegangen 
werden, so daB der Speicher die Lenkbewegungen einer zu- 60 
letzt riickwarts gefahrenen Fahrtstrecke, beispielsweise 
beim Riickwartseinparken, speichert, und das Lenksystem 
dann die Lenkbewegung bei einer unmittelbar darauffolgen- 
den Vorwartsfahrt reproduziert. 

Bei der Anwendung des automadschen Lenksystems zur 65 
Automatisierung des Ruckwartsfahrens, kann das Regel/ 
Steuergerat die Ausgabe der die Riickwartsfahrt bestimmen- 
den Lenkstellsignale mit dem Einlegen des Riickwartsgangs 
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starten. 

Es sci crwahni, daB das automatische Lenksystem in sei- 
ner grundlegenden Ausbaustufe die Betatigung der Pedale 
und der Schaltung durch den Fahrer benotigt. In die Len- 
kung greift der Fahrer aber nur bei kritischen Situationen, 
beispielsweise beim Auftauchen eines Hindernisses ein. 

GemaB einer vorteilhaften Weiterbildung wird das erfin- 
dungsgemaBe Lenksystem auch zur Automatisierung des 
Fahrbetriebs selbst eingesetzt. Dazu ist das Regel/Steueige- 
rat funktioneU mit weiteren Systemen im Fahrzeug verbun- 
den, wie mit der Motors teuerung, der Bremsensteuerung, 
der Getriebes teuerung etc., und speichert in dem Speicher 
auBer dem Lenkradwinkel ortsabhangig weiterer Fahrpara- 
meter, wie die Geschwindigkeit, den Zustand der Bremsen, 
den Getriebezustand wahrend der zuletzt gefahrenen Fahrts- 
trecke, Zur ortsabhangigen Reprodukdon liest das Regel/ 
Steuergerat diese gespeicherten Fahrparameter zusanmien 
mit den gespeicherten Lenkbewegungen wahrend einer un- 
mittelbar darauffolgenden Fahrtstrecke in der umgekehrten 
Fahrtrichtung wieder aus und erzeugt entsprechende Stellsi- 
gnale fur den Lenksteller und fiir entsprechende Stellglieder 
der Motorsteuerung, der Bremsensteuerung und Getriebe- 
steuerung usw. 

Diese Weiterbildung des erfindungsgemaBen automati- 
schen Lenksystems erfordert grundsatzlich keine Betati- 
gung des Bremspedals, des Gaspedals und des Getriebe- 
schalters seitens des Fahrers mehr. 

In weiterer Ausbaustufe des Lenksystems konnen eine 
Riickwartskamera und ein Display voigesehen sein, und das 
Regel/Steueigerat weist eine Bildauswertungseinheit auf 
oder ist mit einer solchen verbunden, die Hindemisse in der 
riickwartigen Fahrspur abhangig von von der Riickwartska- 
mera gelieferten Bildsignalen erkennt. Bei Auftauchen eines 
Hindernisses wahrend der Riickwartsfaiirt kann das Regel/ 
Steuei^erSt ein entsprechendes akustisches und/oder opti- 
sches Wamsignal fur den Fahrer erzeugen und gegebenen- 
falls das Fahrzeug anhalten. 

Mit einer zusatzlichen Bildverarbeitungseinheit in dem 
Regel/Steuergerat kann das am Display angezeigte Bild der 
Riickwartskamera so dargestellt werden, daB die evtl. erfor- 
derlichen Lenkeingriffe des Fahrers, bezogen auf das Dis- 
play, wie beim Vorwartsfahren durchgeflihrt werden. Dazu 
fuhrt die Bildverarbeitungseinheit eine Achsenspiegelung 
des von der Riickwartskamera aufgenommenen Bildes an 
einer senkrechten Achse durch. 

Die Automatisierung der Lenk- und FahreingrifFe wah- 
rend der einer riickwarts gefahrenen Strecke folgenden vor- 
warts gefahrenen Strecke kann dadurch vervoUkommnet 
werden, daB das System eine Vorwartskamera vorsieht, wo- 
bei das Regel/Steuergerat mit der Bildauswertungseinheit 
die Hindemisse in der Vorwarts-Fahrspur abhangig von den 
von der Vorwartskamera gelieferten Bildsignalen erkennt 
und beim Auftauchen eines Hindernisses wahrend der auto- 
matisierten Vorwartsfahrt ein entsprechendes akustisches 
und/oder optisches Wamsignal fiir den Fahrer erzeugt und 
gegebenen falls das Fahrzeug anhalt. 

Damit sichergestellt ist, daB das automatische Lenksy- 
stem nur bei bestimmten Fahrzustanden aktiviert wird, kann 
das Regel/Steuergerat funkuonell mit einem ubergeordneten 
Fahrzeugrechner verbunden ist und von diesem Informati- 
onssignale bezilgUch bestimmter Fahrzustande empfangen. 

Damit konnen bei einer automatisierten Vorwarts- und 
Riickwartsfahrt iiber eine bestimmte Strecke die geleroten 
oder gespeicherten kurzen Lenk- und Fahrprogramme bei 
niedriger Geschwindigkeit autonom ausgefiihrt werden. So- 
mit kann das System erfindungsgemaB das Riickwartsfahren 
wie auch das Vorwartsfahren iiber eine bestimmte Strecke 
durch selbsttatige Bewegung der Lenkung und automatische 
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Erzeugung der Fahrparameter des Kraftfahrzeugs autoinati- 
sicrcn. Dcr Fahrcr greifl nur bci krilischen Situalioncn in die 
Lenkung, das Gas- oder Bremspedal, die Kupplung oder den 
Getriebeschalter ein. 

Deshalb eignet sich das erfindungsgema6e automatische 5 
Lenksystem besonders fur Zielgruppen mit schwierigen Ho- 
feinfahrten oder mit korperlichen Handicaps, da es keine 
Kopfdrehung erforderlich macht und auch wahrend schwie- 
riger Fahrmanover die Lenkbewegungen und Betaiigung der 
Pcdale und des Getxiebeschallcrs des Fahrers, abgeschen lO 
von kritischen Situationen, uberflussig macht. Dabei ist das 
Gefahrenpotenlial wegen der geringen Geschwindigkeiten 
sehr klcin. 

Weitere Merkmale und Aufgaben der Erfindung werden 
in der nachfolgenden bevorzugte Ausfuhrungsformen be- 15 
schreibenden Beschreibung deutlich, wenn diese bezogen 
auf die beilicgenden Zeichnungsfiguren gelesen wird. 

Zeichnung 

20 

Fig. 1 zeigt schematisch ein erstes grundlegendes Aus- 
fuhrungsbeispiel des erfindungsgemaBen Lenksystems; und 

Fig. 2 zeigt schematisch eine Weiterbildung des erfin- 
dungsgemaBen Lenksystems, die auBer dcr Automatisierung 
der Lenkung auch eine Automatisierung des Fahrbetriebs 25 
uber eine bestimmte Fahrtstrecke erreicht 

Ausfuhrungsbeispiele 

Die in Fig. 1 schematisch gezeigte Grundausbaustufe des 30 
erfindungsgeinaBen automatischen Lenksystems weist ein 
elektronisches Regel/Steuergerat 1 in Verbindung mit einem 
Speicher 2 auf. Das elektronische Regel/Steuergerat 1 emp- 
^gt von einem Lenkradwinkelsensor 5 Signale SI uber 
den vom Fahrer eingestellten Lenkradwinkel und von Rad- 35 
sensoren 4 Information uber die Drehrichtung und den 
Diehwinkel der gelenkten Rader durch von den Radsenso- 
ren 4 gelieferte Signale S2, S3. Als Radsensoren 4 konnen 
die in einem Antiblockiersystem ohnehin vorhandenen Rad- 
sensoren dienen. 40 

Ein elektrischer Lenksteller 3 empfangt Radlenkwinkelsi- 
gnale SO vom Regel/Steueigerat 1. Zur Automatisierung der 
Lenkung uber eine riickwarts zu fahrende Fahrtstrecke, bei- 
spielsweise beim Ruckwartsfahren aus einer Hofeinfahrt, ei- 
nem Parkplatz, einer Garage und dergleichen, speichert das 4S 
Regel/Steuergerat 1 im Speicher 2 die vom lenkradwinkel- 
sensor 5 erfaBten Lenkbewegungen (Signale SI) einer zu- 
letzt vorwarts gefahrenen Fahrstrecke, beispielsweise 20 m, 
z. B. beim Einfahren in eine Hofeinfahrt, einen Parkplatz 
oder eine Garage, und ebenfalls Signale S2, S3 von den 50 
Radsensoren 4. Zum automatischen Ruckwartsfahren repro- 
duziert das Regel/Steuergerat 1 die iiber die zuletzt vorwarts 
gefahrene Fahrtstrecke gespeicherten Lenkbewegungen 
ortsabhangig wahrend der unmittelbar daraufiFolgenden 
Riickwartsfahrt und gibt die entsprecbenden Lenkstellsi- 55 
gnale SO an den Lenksteller 3 aus. 

Das Regel/Steuergerat 1 startet die automatische Ausgabe 
der Lenkstellsignale SO mit Einlegen des Riickwartsgangs. 
Wahrend der Riickwartsbewegung betatigt der Fahrer Pe- 
dale und Schaltung und kontrolliert die Riickwartsfahrt iibcr 60 
die Ruckspiegel. Da dabei die lenkstellsignale SO automa- 
tisch vom Regel/Steuergerat 1 ausgegeben werden, braucht 
der Fahrer nur bei kridschen Situationen in die Lenkbewe- 
gung einzugreifen und seinen Kopf nicht nach hinten zu dre- 
hen. 65 

Eine nicht figurlich dargestellte weitere Ausbaustufe sieht 
eine Ruckwartskamera und cine Bildauswertungseinheit in 
dem oder in Verbindung mit dem RegeJ/Steueigerat 1 vor, so 
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daB das System mit Hilfe einer Bildauswertung der von der 
Ruckwartskamera gelicfcrtcn Bilder selbstandig Hindcr- 
nisse und die Fahrspur erkennen kann und ggf. beim Auftau- 
chen von Mindemissen in der ruckwarts gefahrenen Fahr- 
spur eine Warnung an den Fahrer und andere Falirzeugsy- 
stem ausgeben kann. Bei zusatzlicher (in Fig. 1 ebenfalls 
nicht gezeigter) Ausriistung mil einem Display im Armatu- 
renbrett laBt sich durch eine Bildverarbeitung das Bild am 
Display so darstellen, daB die evtl. dennoch erforder lichen 
Lcnkeingrirfe des Fahrers bezogen auf das Display wie bei 
Vorwartsfahrt durchgefuhrt werden, also nicht seitenver- 
tauscht, wie beim normalen Ruckwartsfahren. 

Fig. 2 zeigt, ausgehend von der in Fig. 1 gezcigten 
Grundausbaustufe des Systems eine vorteilhafte Weiterbil- 
dung. Das System ist durch eine Vorwartskamera 6 und eine 
Ruckwartskamera 7 sowie ein Display 8 erweitert. Die Vor- 
wartskamera 6 liefert Bildsignale S6 einer vordercn Fahrts- 
trecke und die Ruckwartskamera 7 Bildsignale S7 einer 
riickwartigen Fahrtstrecke an das Regel/Steuergerat 1. Die 
von diesen Bildsignalen S6, S7 dargestellten Bilder konnen 
am Display 8 angezeigt werden, und zwar, wie.schon er- 
wahnt, das von der Ruckwartskamera 7 bei Riickwartsfahrt 
aufgenommene Bild gespiegelt. Das Display 8 erhalt von 
dem Regel/Steuergerat 1 die entsprecbenden Anzeigesi- 
gnale S8. 

Das Regel/Steuergerat 1 beinhaltet eine Bildverarbei- 
tungs- und -auswertungseinheit 9, die zum einen die er- 
wahnte Acbsenspiegelung des von der Riickwartskamera 7 
aufgenommenen Bildes und zum anderen die Bildauswer- 
tung zur Erkennung von Mindemissen auf der jeweiligen 
Fahrtstrecke ausfuhrt. Beim Auftreten eines Hindemisses 
erzeugt das Regel/Steuergerat 1 Alarmsignale S9, die an ein 
geeignetes Ausgabemedium, insbesondere eine akustische 
und/oder optische Anzeige 10 gefiihrt und/oder zum Anhal- 
ten des Fahrzeugs verwendet werden. 

Weiterhin ist das Regel/Steuergerat 1 iiber ein Leitungs- 
system 11, z. B. einen Bus mit einem (nicht gezeigten) iiber- 
geordneten Fahrzeugrechner und weiteren Systemen im 
Fahrzeug verbunden, wie z. B. mit einer Motorsteuerung, 
Bremsensteuerung, Getriebesteuerung usw. Von dem tiber- 
geordneten Fahrzeugrechner kann das Regel/SteuergeraUl 
Informationssignale S4 uber bestimmte Fahrzustande emp- 
fangen, um das automatische Lenksystem bzw. die automa- 
usierte Vorwarts- bzw. Riickwartsfahrt nur bei bestimmten 
Fahrzustanden zu aktivieren. 

Von den anderen tiber das Leitungssystem 11 verbunde- 
nen Fahrzeugsystemen kann das Regel/Steuergerat 1 Fahr- 
parameter, wie Geschwindigkeit, Bremszustand, Getriebe- 
zustand, wahrend der zuletzt gefahrenen Fahrtstrecke (z. B. 
20 m) empfangen und in dem Speicher 2 speichem. Zur Au- 
tomatisierung der Fahrt iiber eine bestimmte Vorwarts- oder 
Riickwartsfahrtstrecke und der Lenkung derselben liest das 
Regel/Steuergerat 1 die gespeicherten Fahrparameter zu- 
sammen mit den gespeicherten Lenkbewegungen aus dem 
Speicher wahrend einer unmittelbar darauffolgenden Fahrts- 
trecke in der umgekehrten Fahrtrichtung aus und erzeugt 
Stellsignale SO fiir den Lenksteller 3 und die Stellglieder der 
Motorsteuerung, der Bremsensteuerung und der Getriebe- 
steuerung, die sie iiber das Leitungssystem 11 ausgibt. 

Das in Fig. 2 gezeigte automatische Lenksystem kann all- 
gemein gespeicherte Fahrmanover automatisch ausfiihren, 
wie z. B.: 

- die Ein fahrt in eine Garage; 

- die Ausfahrt aus einer Garage; 

- Ein- und Ausfahrt in und aus einer Garage; 

- Ein- und Ausfahrt in und aus Parkliickcn; 

- Ein- und Ausfahrt in und aus untibersichdichen Ho- 
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feinfahiten usw. 

Dem Fachmann wird deutlich, daB das in Fig. 2 gezeigte 
aulomatisierte Lenksystem bei einer automatisierten Fahrt 
in Vorwarts- und/oder Ruckwartsrichiung prinzipiell keine 5 
Eingriffe des Fahrers in Lenkung, Gas-, Brems- oder Kupp- 
lungspedal und Getriebesc halter mehr benotigt. Nur noch 
bei kritischen Situationen greift der Fahrer in die Lenkung 
ein bzw. betatigt die Pedale und den Getriebeschalter. Beim 
Auftauchen von Hindemissen oder dem Verlassen der Fahr- lO 
spur kann das System selbsttatig anhalten. 

Das Lenksystem der Fig. 1 oder der Fig. 2 kann wie folgt 
erganzt werden: 

Mil Eingabe einer Kennzeichnung im Fahrzeugstillstand 
und dem anschieBenden Losfahren bzw. dem Drucken einer 15 
Start-Taste wird mit dem Speichem eines Fahrmanovers be- 
gonnen und nach dem Anhalten bzw. dem Drucken einer 
Ende-Taste wird die Speicherung des aktuellen Fahrmano- 
vers beendet. Die Start-Taste, die Ende-Taste und die erfor- 
derlichen Mittel zur Eingabe der Kennzeichnung sind zu 20 
diesem Zweck mit dem Regel/Steuergerat 1 der Fig. 1 bzw. 
der Fig. 2 verbunden. 

Zum automatischen '^ederholen eines gespeicherten 
Fahrmanovers wird dessen Kennzeichnung ^ngegeben und 
anschlieBend eine Ausgabe-Taste gedriickt. Die Ausgabe- 2S 
Taste ist fiir das Wiederabfahren eines von mehreren gespei- 
cherten Fahrmanovers erforderlich. Sie ist zu diesem Zweck 
ebenfalls mit dem Regel/Steuergerat 1 verbunden. 

Die alternative Verwendung der Start-Taste und der Ende- 
Taste fur das Markieren von Beginn und Ende des zu spei- 30 
chemden Fahrmanovers erlaubt es, auch Fahrmanover zu 
speichern, in denen ein oder mehrere Anhaltevorgange ent- 
halten sind Ohne Verwendung der Start- und Ende-Tasten 
ist Beginn und Ende des zu speichemden Fahrmanovers 
durch den jeweiligen Fahrzeugstillstand am Beginn und 35 
Ende des Fahrmanovers markiert. 

Aus Sicherheitsgriinden soli das Fahrzeug bei Beginn und 
Ende eines zu speichernden Fahrmanovers im S tills tand 
sein. Dies kann uber die bekannten Radgeschwindigkeiten 
von den Radsensoren 4 durch das Regel/Steuergerat 1 iiber- 40 
priift werden. Diese Uberprufung erfolgt bei den Lenksyste- 
men der Fig. 1 und 2 automatisch beim Speichem der Fahr- 
strecke und vor dem Beginn des Wiederabfahrens der letz- 
ten Fahrstrecke, der durch Einlegen des Ruckwarlsganges 
bzw. Drucken der Ausgabe-Taste angefordert wird, 45 

Patentanspriiche 

1 . Automatisches Lenksystem fur Kraftfahrzeuge mit 
einem elektrisch ansteuerbaren Lenksteller (3) zur Ein- 50 
steUung eines Radlenkwinkels der gelenkten Rader, ei- 
nem Lenkradwinkelsensor (5) zur Erfassung eines 
Lenkradwinkels, und einem elektronischen Regel/ 
Steuergerat (1), das mindestens mit dem Lenksteller (3) 
und dem Lenkradwinkelsensor (5) verbunden ist, um 55 
Stellsignale (SO) fiir den elektrischen Lenksteller (3) zu 
erzeugen, dadurch gekennzeichnet, daB 

- weiterhin Radsensoren (4) zur Erfassung von 
Drehrichtung und Drehwinkel der gelenkten Ra- 
der vorgesehen sind, und 60 

- das Regel/Steuergerat einen Speicher (2) auf- 
weist, zur Speicherung der Lenkbe wegung von ei- 
ner zuletzt gefahrenen, von den Radsensoren (4) 
erfaBten Fahrtstrecke, wobei das Regel/Steuerge- 
rat (1) dazu eingerichtet ist, die iiber die zuletzt 65 
gefahrene Fahrtstrecke gespeicherten Lenkbewe- 
gungen wahrend einer unmittelbar darauffolgen- 
den Fahrt in umgekehrter Fahrtrichtung ortsab- 
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hangig zu reproduzieren und die entsprechenden 
Stellsignale (SO) an den Lenksteller (3) auszugc- 
ben. 

2. Lenksystem nach Anspruch 1, dadurch gekenn- 
zeichnet, daB der Speicher (2) die Lenkbewegungen ei- 
ner zuletzt vorwarts gefahrenen Fahrtstrecke speichert, 
und das Regel/Steuergerat (1) dazu eingerichtet ist, die 
Lenkbewegungen bei einer unmittelbar darauffolgen- 
den Ruckwartsfahrt zu reproduzieren, 

3. Lenksystem nach Anspruch 2, dadurch gekenn- 
zeichnet, daB das Regel/Steuergerat (1) die Ausgabe 
der die Ruckwartsfahrt bestimmenden Lenkstellsignale 
(SO) mit dem Einlegen eines Ruckwartsgangs startet. 

4. Lenksystem nach einem der Anspriiche 1-3, da- 
durch gekennzeichnet, daB das Regel/Steuergerat (1) 
funktionell mit weiteren Systemen im Fahrzeug ver- 
bunden ist, wie mit einer Motorsteuerung, Brerasen- 
steuerung, Getriebesteuerung und zur ortsabhangigen 
Speicherung weiterer Fahrparameter, wie Geschwin- 
digkeit, Bremszustand, Getriebezustand wahrend der 
zuletzt gefahrenen Fahrtstrecke in dem Speicher (2) so- 
wie zur ortsabhangigen Reproduktion dieser gespei- 
cherten Fahrparameter zusarmnen mit den gespeicher- 
ten Lenkbewegungen wahrend einer unmittelbar dar- 
auffolgenden Fahrtstrecke in der umgekehrten Fahrt- 
richtung eingerichtet ist, und Stellsignale an den Lenk- 
steller (3) und entsprechende Stellglieder jeweils der 
Motorsteuerung, der Bremsensteuerung und Getriebe- 
steuerung ausgibt 

5. Lenksystem nach einem der Anspriiche 1-4, da- 
durch gekennzeichnet, daB weiterfain eine Ruckwarts- 
kamera (7) und ein Display (8) voi^esehen sind, und 
das Regel/Steuergerat (1) eine Bildauswertungseinheit 
(9) aufweist, die Hindemisse in der riickwartigen Fahr- 
spur abhangig von von der Riickwartskamera (7) gelie- 
ferten Bildsignalen (S7) erkennt, wobei das Regel/ 
Steuergerat (1) beim Auftauchen eines Hindemisses 
wahrend der Ruckwartsfahrt ein entsprechendes aku- 
stisches und/oder optisches Wamsignal (S8, S9) fur 
den Fahrer erzeugt. 

6. Lenksystem nach einem der Anspriiche 1-5, da- 
durch gekennzeichnet, daB weiterhin eine Vorwartska- 
mera (6) vorgesehen ist, und das Regel/Steuergerat (1) 
eine Bildauswertungseinheit (9) aufweist, die Hinder- 
nisse in der Vorwarls-Fahrspur abhangig von von der 
Vorwartskamera (6) gelieferten Bildsignalen (S6) er- 
kennt, wobei das Regel/Steuergerat (1) beim Auftau- 
chen eines Hindemisses wahrend der Vorwartsfahrt ein 
entsprechendes akustisches und/oder optisches Wamsi- 
gnal (S8, S9) fiir den Fahrer erzeugt. 

7. Lenksystem nach einem vorangehenden der An- 
spriiche, dadurch gekennzeichnet, daB das RegeVSteu- 
ergerat (1) funktionell mit einem iibet^eordneten Fahr- 
zeugrechner verbunden ist und von diesem Informati- 
onssignale (S4) beziiglich bestimmter Fahrzustande 
empfangt, um das automatische Lenksystem nur bei 
bestimmten Fahrzustanden zu aktivieren. 

8. Lenksystem nach einem der vorhergehenden An- 
spriiche, dadurch gekennzeichnet, daB ein oder meh- 
rere Fahrmanover unter einer Kennzeichnung abge- 
speichert werden und mitteis einer Ausgabe-Taste oder 
dergleichen aufgerufen und/oder abgefahren werden. 

9. Lenksystem nach Anspruch 8, dadurch gekenn- 
zeichnet, daB das oder die Fahrmanover mit einer Start- 
Taste und einer Ende-Taste eingegeben werden. 

10. Lenksystem nach Anspruch 8 oder 9, dadurch ge- 
kennzeichnet, daB die Kennzeichnung als Nummer 
Oder dergleichen durch entsprechende Mittel eingege- 
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wird. 
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